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•Evasi n de obst culosó á
•Alcance de objetivo
Resultados
Gráfico del fitness de 
50 ejecuciones 
independientes con la 
estrategia propuesta
Gráfico del fitness de 
50 ejecuciones 
independientes sin 
especiación ni el 
operador de mutación 
estructurada
Paralelización de la estrategia
Paralelización de la estrategia
Tiempos de las diferentes etapas del proceso evolutivo
Paralelización de la estrategia
Diagrama de comunicaci n de la aplicaci n secuencialó ó
Paralelización de la estrategia
Diagrama del modelo paralelo utilizado
Experimentos realizados
• Definici n de Tama o de ó ñ
bloque de env o (1, 2,  4, 8, 16)í
• Estados iniciales (5 estados)
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Conclusiones y trabajos futuros
• Integraci n del controlador obtenido ó
como m dulo neuronal de una ó
arquitectura m s grandeá
• Se desarroll  un método eficiente y ó
veloz para obtener un controlador 
rob ticoó
• El modelo paralelo permite reducir el 
tiempo de la estrategia, y puede ser 
utilizado para distintas variantes de la 
misma.
